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@ Sicherhefts-Management-System (SMS) 

(§) StDherheJts-Management-Syatem fQr den Sohutz von 
Fahrzeuginaasaen, wle RGckhaKaeinrichtungan, anthaltend 
tin Abatandaroeftayatem zu Objektan auf odar an dar 
Strata, obi fahrzaugintarnea Beechleunigiingime&syatem, 
tin* Bua-Verbtodung zu anderan Fahrzeug-Me&systeman 
Bowie afaie zentrale (Bord-) Rachnereinhett (CPU), wobal die 
Afcwtandadatan und BeachlaunlgungadatBn towte die Be- 
triabszustandsdaten bus dam Fahrzaug In dar Rechnerein- 
halt verarbeJtst und varfcnQpft warden, urn Je nach Gefah- 
renssttuation nacheinander MaSnahmen w*a Warnungan 
und/odar Eingriffe Ins Breme- und Lankaystam ao vorzunah- 
man, daft UnfaUe vennatdbar alnd odar In rhrar Auswiriumg 
gamlldart warden. 
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1 2 
Beschreibung tenspeicher und Algorithmen ffir Vorder- und Hinter* 

achssteuerung (aucfa bei Scblupf), Steuenwg der Rflck- 
Die Erfindung betrifft em Sicherhehs-Management- haltesystem-Zwangsbenutzung und Motorsteuening 
System gemafl dero Oberbegriff des Patentanspnichs L sowie ABS-Eingriff. 

Stand der Technik find; 3 Einen Block mit Egeixtfagrannn, Bewertung der Bus* 

Airbag-Auslosegerate, z. B. des Typs ZAE (Auszug aus Signale sowie eine gieitende Situatiorobewertung 104. 
Prospekt beiliegendX Abstandswarnsysteme Eine Einheit 105 mit Schnittstellen und Endstuf en zu 
DE36 40449C1. DE37 35 267C1, DE3738221C1, 

Tempomat, z. B. der Firma VDO, ein Motor-Manage- - ABS, Motor-Management 106 

ment-System f Or die mOgliohst gleichmfiBige Emhahung io — Lenkwinkel Vorder- und Hinterachse 107 
einer vorgewftblten Reisegescbwindigkeit, und SZ vom — Lenkung Vorder- und Hinterachse 108 

22.1290, Anti-Schlupf-Regelung (ASR\ ein Ami-BIok- - Gurtstrammer 109 

kier-System (ABS), DE 37 32 348 CI. - Front- und Seitenairbag 110 

NaditeilederblsherigenSystezne: — OberroDbflgel 111 

15 —Warn- und Betriebswahl Ein/Aus 112. 

— Einzelsysteme ohne Veraetzung, daher teuer, 

— Infonnationsaustausch nur fiber langsamen Bus Die Einheit hat eine dgene Stromversorgung und 
odergarnfchtroOgiich, Energiereserve 113. 

— vorhandene Jnformationen nichr nutzbar, Im einfachsten Konfigurationszustand werden fol- 

— bei Sicherheitssysteraen Komfordnhalte nicht 20 gende Signale ausgewenet und fiber die SdinittstelJen 
genutzt, zur Wirkung gebracht: 

— bei Komfort- oder Untemfitzungssystemen Si- Vor und bei Koliision xnh Hindernissen und Fahrzeugen 
cherheitsinhalte nicht genutzt, die Eigengeschwindigkeh, Differenzgescfawindigkeh, 

— keine reievanten Voraussagen ffir Sicherheitssy- Beschleunigungsveriauf vor und wfthrend des AufpraJls. 
steme mogiiclt 2s Diese Daten gehen dem Bordredmcr (CPU) fiber Bus 

oder flhnikhe Sammelleitungen 112 zu und diese em- 
AufgabederErfindungwtes, scbeklet nacheinander fiber Warming, BremsbeULti- 

gung, Motorabregehmg und Austoiung des Rflckhalte- 

— die Sicnerneit f Or Brems- und Ausweichman6ver systems. Zur Stfitzung des Auskteealgorithmus wird die 
zuverbtMenv^^ 30 vorausgegangene Szenerie mit untersucbt und ausgc- 

— die Wirkung ffir Sicherheitssysteme (wie Airbag, wertet, z. B. die Re&wertbestimmung Strafle/Fahrzeug 
ABS, ASR) zu erhOhen, der letzten Bremsvorgftnge nm dem ABS oder die Ab- 

— eine Lernfahigkeit in Hinblick auf verkehrs- und rtandshaltung des Fahrtrs oder die Dicbte des Verkehrs. 
gefahrdungsreievante Daten und EinsteDungen zu Bei unterschiedlicher Verkehrsdichte und Gruppendi- 
schaffen. 35 zipim werden Funktionen wie Warnen und ggL Eingriff e 

_ a w»e Zwangsabregelung des Motors sowie Zwangs- 

Die Usung dieser Aufgabe ist in Anspruch 1 enthal- bremstatigkeh selbstlernend vom Rechner aus dentin- 
tei V w _ . • _* • tersuchten Daten abgeleitet und das Fahrverhalten 

Die Erfmdung wird anhand eines Ausffihrungsbei- durch Algorithraus&nderung dem Verkehrs- und Stra- 
spltles naber beschrieben. Es zeigt 40 BenzustandsgeschebenangepaBt 

Fig. 1 ein Blockschaltbild und Bei Ausnfitzung aDer MOgiichkehen des Systems wird 

Fig. 2 eine Fahrzeuganskht mit Mehrfach-MeBgerat fiber 101 aucfa die Luge des Eigenfahrzeuges zu anderen 
Das SicAerheits-Management-System enthfih; Verkehrsteflnehmern bzw. zu Hindernissen und Stra- 

Ein Mehrfach-Mefisystem 101, das im einfachsten Fall Benbegrenzungen in Zusammenhang mil alien Be- 
die Entfernung zu anderen Fahrzeugen und die Diffe- 45 scnJeunigungen im Linear- und Drehberekh aus 102 so- 
renzgeschwindigkeit ermittelt und im weiteren Ausbau- wiedenFahrzeugdatenausderSdudttsteflelOSimBua- 
zustand folgende Daten liefert: System genutzt urn folgendes nadieinander zu bet&ti- 

gen: 

— Sichtwettc 

— vor dem Fahrzcug f ahrende Verkehrsteiinehmer 50 — Wamung 

oder stehende Objekte — Motorabregdung 

— Dynamik der Szenerie/Umweit des Fahrzeugs _ — Zwangsbremsung 

— statischer und dynamiscber Zustand von StraBe/ — Zwangslenkung Vorder- und/oder Hinterachse 
Fahrzeug _ Oberrollbflgel 

— Bremsbetatigung fiber Bremsiicbtauswertung, 55 - Gumtrammer 
Ausschaltzeiten. — Airbags 

- Emergency Call 

Einen BeschleunigungsaufnehmerbJock mtt Beschleu* — Identifikations-System und 

nigungsauswertung 102, im einfachsten Fall aus einem — Speicherung der Daten. 

Kanai mit Airbag-Aigorithmusauswertuiig beatehend, 60 

im weiteren Ausbau Aufhahme und Auswertung fo!g«i- Das Mehrfach-Meflgerat wird vorteOhafterweise als 
der Daten: Gesamtsystem am Fahrzeug (am Rdckspiegei) oder im 

Inneren im Dachberach nahe der Frontscheibe ange- 

— Langs%Quer%Hochachsen-Beschleunlgimg ordnet(sieheFlg.2)» 

— Drehbeschleunigung: Langs-, Quer-, bet Uber- 65 

schiag, oder rfickseitig am Fahrzeug. Patentansprficfae 
Einen Mikroprozessor und Rechnerblock 103 mit Da- 1. Sicherheits- Management-System ffir den Scbutz 
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3 

von Fahrzeugins assert, wic RQckhalteeinrichtun- 
gen, enthaltend cin AbstandsmeBsystem zu Objek- 
ten auf oder an der Strafie, ein fahrzeuginternes 
Beschleunigungsmefisystem, eine Bus-Verbindung 
zu anderen Fahrzeug-Mefisystemen sowie eine 3 
zentrale (Bord-) Rechneremheit (CPU), dadurch 
gckennzekhnet, dafi die Abstandsdaten und Be- 
schleunigungsdaten sowie die Betriebszustandsda- 
ten aus dem Fahrzeug in der Rechnereinheh verar- 
behet und verknCpft werden, um je nacb Gefah- 10 
renssituation nacbeinander Mafinahroen wie War- 
nungen und/oder Sngriffe ins Brems- und Lenksy- 
stem so vorzunehmen, dafi Unf&lie vermeidbar sind 
oder in ihrer Auswirkung gemQdert werden. 
2 Einricbtung nacb Anspruch 1, dadurch gekenn* 15 
zeichnet, dafi das System mh den Eingfingen der 
Abstands- und Sicbtwehenmessung die Engange 
der Beschleunigungsmessung so verknQpft, dafi die 
Brems- und Auslosealgorithmen fQr die vorgesebe* 
nen Sicherheitsmafinahmen dem Zextablauf eines 20 
Unf ails sof ort angepafit werden. 

3. Einricbtung nacb Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekcnnzeichnet, dafi das System die jeweOigen AJ- 
gorithmen gieitend an das stattfindende Verkehrs- 
geschehen bzw.Strafienzustandsgeschebenanpafit 25 

4. Einricbtung nacb emern der Ansprflcbe 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dafi das Mefarfach-Mefi- 
gerftt und/oder das System (Fig. 1) an Bord des 
Fahrzeuges insbesondere im Bereich des Rftckspie- 
gels oder insbesondere im Dachberelcb angeordnet so 
ist 
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System for monitoring and controlling safety relevant components 

in a vehicle 
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Safety Management System (SMS) 



Safety management systems for protecting the occupants of vehicles, such as 
restraining devices, containing a system for measuring distances from objects on 
or by the road, a vehicle-internal acceleration measurement system, a bus 
connection to other vehicle measurement system and a central (vehicle-mounted) 
computer unit (CPU), the distance data and acceleration data and the operating 
status data from the vehicle are being processed and logically connected in the 
computer unit in order to successively perform measures such as warnings and/or 
interventions into the braking and steering system, depending on the hazard 
situffionHSluSraway that accidents can be avoided or their effects can be 
reduced. 



Data supplied from the esp@cenet database - 12 



Description 

The invention pertains to a safety management system according to the 
description in patent claim 1 . 

State of the technology is: 

Airbag release devices, for example of type ZAE (extraction from a brochure 
enclosed), distance warning systems DE 36 40 449 CI, DE 37 35 267 CI, DE 37 
38 221 CI, Tempomat, for example of CDO Company, an engine management 
system for the most possible even observance of pre-selected driving speed, and 
SZ from 22.12.90, anti-slip control (ASR), an anti-skid-system (ABS), DE 37 32 
348 CI. 

Disadvantages of the previous systems: 

- individual systems without network, therefore expensive 

- information exchange only over slow bus or not possible at all 
, - existing information not usable 

- comfort content not used by the safety system 

- safety content not used by the comfort or supporting systems 

- no relevant assumptions possible for the safety systems. 

Objective of the invention is 

- to improve the safety of braking and evasive maneuvres 

- to increase effectiveness of safety systems (as airbag, ABS, ASR) 

- to manage ability to learn with respect to traffic and danger-relevant data and 
control. 

The solution for this objective is described in Claim 1 . 
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The invention will be described in detail on an application example. It shows 
Figure 1, block circuit diagram 

Figure 2, view of a vehicle with multiple measuring devices, 
the safety management system contains: 

Multiple measuring system 101, which in a simplest case determines the distance 
to another vehicle and the speed difference, and with additional expansion 
provides the following data: 

- visual range or distance 

- in front of vehicle driving travelers or fixed objects 

- dynamics of setting / environment of the vehicle 

- static and dynamic condition of street / vehicle 

- braking action through brake light evaluation, cut off times. 

An acceleration pick-up block with acceleration evaluation 102, in a simplest case 
consisting of one channel with airbag algorithm evaluation, in the additional 
layout recording and evaluation of the following data: 

- longitudinal-, transverse- and vertical axis acceleration 

- rotational acceleration: longitudinal-, transverse-, during roll-over, or rear of 
the vehicle. 

A micro-processor and computer block 103 with data memory and algorithms for 
front and rear axle control (also by slip), control of restraint system - forced use 
and engine control as well as ABS engagement. 

A block with specific chart, evaluation of bus signals as well as unstable situation 
evaluation 104. 

An unit 105 with interface and output to 

- ABS, engine management 1 06 

- steering angle front and rear axle 107 

- steering front and rear axle 108 

- belt pre-load device 109 

- front and side airbag 110 
-roll bar 111 

- warning and operation selection in/out 1 12. 

The unit has a specific power supply and energy storage 113. 

In the simplest configuration the following signals are analyzed and put into 
action through an interface: 



Before and during collision with obstacles and vehicles the individual speed, 
speed difference, acceleration pattern before and during the impact. This data 
travel through bus or similar collecting circuit to the computer (CPU) and 
determines sequentially about the warning, brake activation, engine off-control 
and tripping the restraint system. For support of tripping algorithm the previous 
setting is scrutinized and evaluated, for example determination of road/vehicle 
friction of the last braking event from the ABS or the distance observation of the 
driver or the density of traffic. 

In different traffic density and group disciplines the functions as warning and, if 
necessary, actions as forced off-control of the engine as well as forced brake 
action are self-learned from the computer derived from evaluated data, and the 
driving behavior matched through modification of algorithms to the traffic and 
road conditions. 

By exploitation of all possibilities of the system are through 101 used also the 
position of the specific vehicle to other participant in the traffic or to the obstacles 
and road boundaries in connection with all accelerations in linear and rotational 
range from 102 as well as vehicle data from the interface 105 in order to activite 
in sequence the following: 

- warning 

- engine off-control 

- forced braking 

- forced steering of front and/or rear axles 

- roll-bar 

- belt pre-load device 

- airbags 

- emergency call 

- identification system and 

- storing of data. 

The multiple measuring devices are in advantageous manner arranged as the 
whole system on the vehicle (at rear-view mirror) or inside in the roof area near 
,the front windshield (see Figure 2). 



Patent Claims 

1. The safety management system for protecting the occupants of vehicles, such 
as restraining devices, containing a system for measuring distances from objects 
on or by the road, a vehicle-internal acceleration measurement system, a bus 
connection to other vehicle measurement system as well as a central (vehicle- 
mounted) computer unit (CPU), are characterized by that, that the distance data 
and acceleration data as well as the operating status data from the vehicle are 
being processed and logically connected in the computer unit in order to 
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successively perform measures such as warnings and/or interventions into the 
braking and steering system, depending on the hazard situation, in such a way that 
accidents can be avoided or their effects can be reduced. 

2. Device per Claim 1, is characterized by that, that the system with an input of 
distance and visual range measurements links the inputs of acceleration 
measurement so, that the brake and trigger algorithms for the provided safety 
measures are rapidly matched to the time of the accident. 

3. Device per Claims 1 or 2, is characterized by that, that the system matches the 
respective algorithms to the present traffic event or road condition. 

4. Device per Claims 1 through 3, is characterized by that, that the multiple 
measuring device and/or the system (Figure 1) is arranged in the vehicle 
especially in the area of the rear view mirror or especially in the roof area. 



2 pages/ drawings attached 
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